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– grasp force 食材に加えられる一般的な把持力
– grasping coordinate 食材を把持するための座標系
– character 食材特性や調理作業の詳細に対応する情報
– pose 現在の食材座標系





– grasping coordinate 容器を把持するための座標系
– handling coordinate 容器を制御するための座標系
– pose 現在の容器座標系






– handling coordinate 器具を制御するためのツール座標系の変換行列
– pose 現在の器具座標系
























































































• collect(target, product, board, tool)
調理済み食材を容器に集める
























































1. Tp.container ̸= Tn.containerのとき，
bring(Tp, Tp.initial pose)
bring(Tn, workspace pose)
2. Tp.container ̸= Pp.container and Pp.container ̸= Pn.containerのとき，
bring(Pp, Pp.initial pose)































































































5: Gripper ← 使用するアームのグリッパ
6: grasp force← 把持力
7: if ingredient.position, destinationがRleftの範囲内 then
8: Arm← Armleft
9: Gripper ← Gripperleft
10: else if ingredient.position, destinationがRrightの範囲内 then
11: Arm← Armright
12: Gripper ← Gripperright
13: else
14: エラーメッセージの表示
15: grasping coordinate← 食材・容器の把持座標系
16: if ingredient.containerが指定されている then
17: grasping coordinate← ingredient.container.grasping coordinate
18: else
19: grasping coordinate← ingredient.grasping coordinate




























































0[mm] (height ≤ 3[mm])


































height ≤ 5 or flexibility = 2 or wetness = 1



































































食材 状態 H[mm] F[-] B[-] W[-]
きゅうり 小口切り 1 1 0 1
乱切り 21 0 0 1
にんじん 輪切り 2 0 0 0
乱切り 28 0 0 0
トマト くし形切り 23 1 1 2
玉ねぎ みじん切り 1 1 0 1
とうふ 一口大 19 1 2 2


















































































containers[1] soup storage ings[1]










direction target product tool
cook direction
name func
dirs[0] ings[0] ings[4] tools[0] 輪切り cut
dirs[1] ings[1] ings[3] tools[2] 液体計量 measure
dirs[2] ings[2] ings[3] tools[2] 液体計量 measure
dirs[3] ings[3] ings[3] tools[1] 液体混合 mix
dirs[4] ings[3] ings[4] tools[2] 液体計量 measure
5.2.2 結果・考察
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